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Abstract of DE1 0024221 

The surgical saw (1) has a grip part (2) and a driven saw blade (3), provided with associated flexure 
and position sensors (15,16), providing signals which are supplied to a signal processing device (11), 
e.g. for allowing an image of the saw blade deformation to be displayed on a monitor screen. An optical 
and/br audible waming signal can be initiated by the signal processing device when the deformation 
reaches a defined threshold value. 
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(M) Chirurgische Sage 

@ Um bei einer chirurgischen Sage mit einem Griffteil 
und mit einem relativ zu diesem angetriebenen Sageblatt 
die exakte Positionterung des Sageschntttes uberwachen 
zu konnen, wird vorgeschlagen, daG in oder an dem Sa* 
geblatteinsich mindestensubereinenTeilbereich dessel- 
ben erstreckender Biege- und Positionssensor angeord- 
net ist, der seiner raumlichen Konfigu ration entsprechen- 
de SIgnale erzeugt und diese einer Signalverarbeitungs- 
einrlchtung zufOhrt. 



CM 
CM 

CM 
O 

o 



Ul 

o 



BUNDESDRUCKEREI 05.01 102 130/1 24/7 A 11 



BEST AVAlLAbLC . 



DE 100 24 221 C 1 

1 2 

Beschreibung stimmter raumlicher Konfigurationen ein Warn- und/ oder 

Abschaltsignal erzeugt. Diese Grenzwertiiberwachung stellt 
Die Erfindung betrifft dne chinirgische Sage mit cinem also fcst, wenn eine Abweichung von dnem voigegebenen, 
Griffleil und mit eincm relativ ai diesem angetriebencn Sa- zulSssigen Bereich der raumlichen Konfigurationen des SS- 
geblatt ^ geblattes auftritt, und in diesem Falie wird ein Wamsignal 

Chinirgische Sagen werden dnerseits verwendet, um Sa- arzeugt und/oder die Sage abgeschaltet Sdbstverstgndlicb 
geschnitte in Knochen einzubringen, zum anderen auch zum kann diese Grenzwertuberwachung mit der optischen An- 
Entfemen von Gipsbandagen etc. In alien Fallen ist es wich- zeige kombiniert sein. 

tig, die genaue Orientierung des Sageschnittes zu kennen, da Besonders vortdlhaft ist es, wenn d^ Biege- und Positi- 
beim Abweichen von der Orientierung und Lage des ge- lO onssensor bandfdrmig ausgebildet ist. 
wiinschten Sageschnittes Verletzungen zugefugt werden Dabei ist der Biege- und Positionssenscr in den Teilberei- 
k5nnen. c^en des Sageblattes angeordnet, deren \ferbiegung oder 

Selbst wenn man die Orientiening der SSge reladv zum Tbrsion Uberwacht wcnlen solL Um hier einen besonders 
Korper genau kennl, konnen auch Abweichungen des tat- guten Oborblick iiber die geometrische Konfiguration des 
sachlichen Sageschnittes von der gewunschten Lage des Sa- 15 Biege- und Positionssensors zu erhalten. ist es vorteilhaft, 
geschnittes dadurch hervorgerafen werden, daB sich das Sa- wenn sich der Biege- und Posidonssensor ubcr die gesamte 
geblatt, welches haufig die Form einer diinnen Platte oder Lange des Sageblattes erstreckt 

eines dunnen Bandes hat, wahrend des Sagevoiganges ver- Bei einer bevorzugten Ausfiihrungsform sind im oder am 

formt, bdspielsweise durch Verbiegung in Langsrichtung Sageblatt zwei parallel zueinander verlaufende Biege- und 

Oder durch Torsionsverbiegungen. Diese Verformungen sind 20 Positionssensoren vorgesehen, die beide mit der Signalver- 

fUr die Benutzer nicht feststellbar, einerseils wegen der arbeitungseinrichtung verbunden sind. 

schnellen Bewegung des Sageblattes und andererseits des- Vorzugsweise verlaufen die Biege- und Positionssensoren 

wegen, weil das Sageblatt iiblicherwdse in die l\efe des Sa- paraM zu den Langskanten des Sageblattes. 

geschnittes eintaucht. Die Signale des Biege- und Positionssensors konnen uber 

Es ist Aufgabe der Erfindung, eine chinirgische Sage der 25 dn Kabd der Signalveraibeitungseinrichtung zugefuhrt 
gattungsgemaBen Art so auszubilden, daB die \ferformung werden, bei einer bevorzugten Ausfiihrungsform ist jedoch 
des Sageblattes beim Sageschnitt festgestellt werden kann. yorgesdien, daB da: Biege- und Posidonssensor mit einem 

Diese Aufgabe wird bei einer chirurgischen Sage der ein- Ubertragungselement an der Sage in Verbindung steht, wel- 
gangs beschriebenen Art erfindungsgemaB dadurch gelost, ches die vom Biege- und Posidonssensor erzeugten Signale 
daB in Oder an dem Sageblatt ein sich mindestens uber einen 30 drahtlos auf die Signalverarbeitungseinrichtung ubertragt 
Tcilbereich desselben erstreckender Biege- und Positions- Diese Ubertragung kann beispielsweise erfolgen uber dnen 
sensor angeordnet ist, der seiner raumlichen Konfiguration Transponder-Chip, der von einer extemen Leseeinrichtung 
entsprechende Signale erzeugt und diese einer Signalverar- ausgelesen wird und dem die Signale des Biege- und Posid- 
beitungseinrichtung zuftihrt onssensors an der SSge zugefuhrt werden. 

Es sind Biege- und Positionssensoren bekaimt, die in Ab- 35 Bei einer weiteren bevorzugtm AusfUhrungsform ist zu- 
hangigkeit von einer Verbiegung oder Ibrsion fiber ihre ge- satzlich vorgesehen, daB die S^ge ein Navigationselement 
samte Ausdehnung Signale erzeugen, durch die die raumli- tragt, dessen Positioni»ung urid Orientierung im Raum 
che Konfiguration des Sensors erfaBbar ist (WO 98/41815). durch ein raumfestes Ortungssystem feststellbar ist Derar- 
Es kann sich dabei um streifenfbrmige Sensoren handeln, in tige Ortungssystem sind bekannt, sie arbeiten beispielsweise 
denen eine Vielzahl von Glasfasem angeordnet sind, deren 40 mit elektromagnetischer Strahlung, insbesondere mit Infra- 
Lichdeitfahigkeit von deren Biegung abhangt. Die Vielzahl rotstrahlung, oder mit Ultraschallstrahlung und sind in der 
von Glasfasern sind in unterschiedlichen Bereichen des Lage, die Positionierung und Orientierung des Navigations- 
Biege- und Positionssensors so ausgebildet, daB eine Bie- elementes relativ zum Ortungssystem zu bestimmen, bei- 
gung der Glasfasran die lichUeitfahigkeit verandert, wah- spielsweise durch Laufzeitmessungen der ausgesandten und 
rend in alien anderen Bereichen der Glasfasem diese licht- 45 empfangenen Strahlung. Auf diese Weise ist es moglicb, die 
leitfahigkdt unabh^ngig ist von der Biegung der Glasfasem. g^aue Positioniemng dec SSge im Raum einschlicBlich ih- 
Dies kann durch unta:schiedliche Umhiiliungen der Glasfa- ler Orientierung festzustellen, so daB einerseits diese Orien- 
sem eneicht werden. Jede Glasfaser ist so in der Lage, in ei- tierung der Sage relativ zu der gewiinscbten Schnittebene 
nem ganz bestimmten Tfeilbereich des Biege- und Positions- feststellbar ist und andererseits die raumliche Konfiguration 
sensors dessen Biegung zu bestimmen, und die Gesamtheit 50 des Sageblattes, das heiBt der Benutzer erhalt eine vollstan- 
dieser Biegedaten ermoglicht es, die raumliche Konfigura- dige KontroUe iibtt" die raumliche Lage und Orientiening 
tion des gesamten Biege- und Positionssensors zu erfassen. des tatsachiichen Sageschnittes und kann diese dah& wah- 

Wenn sich der Biege- und Posidonssensor fiachig an das rend des Sagevorganges iiberwachen. 
Sageblatt anpaBt, beispielsweise auf das Sageblatt aufge- Dabei ist es vorteilhaft, wenn die von dem Ortungssystem 
klebt Oder in das Sageblatt eingebettet ist, ubertragt sich eine 55 erzeugten Navigationssignale do: Signalverarbeitungsein- 
Verbiegung oder Torsion des Sageblattes auf den Biege- und richtung zuflihrbar.sind und dort zusammen mit deri Signa- 
Positionssensor und kann somit durch die Signalvo-arbei- len des Biege- und Positionssensors verarfoeitet werden. Der 
tungseinrichuing erfaBt werden. Benutz^ kann dann Ober die Signalverarbeitungseinrich- 

Es ist dabei vorteilhaft, wenn die Signalverarbeitungsein- mng sowdii die Lage und Orientierung der Sage selbst als 
richtung eine optische Anzeige ist, auf der die raumliche 60 auch die raumliche Konfiguration des Sageblattes uberwa- 
Konfiguration des Biege- und Positionssensors oder des Sa- chen. 

geblattes dargestellt isL Man sieht beispielsweise auf einem Die Bewegung des Sageblattes relativ zum Grifiteil ist fur 
Monitor die Abbildung des Biege- und Positionssensors die bestimmte Sage eine bekannte GroBe, beispielsweise ist 
Oder des Sageblattes, wobei die Verbiegungen des Biege- bei einer solchen Sage, bd welcher das Sageblatt oszillie- 
und Positionssensors beziehungsweise des Sageblattes dar- 65 rend um eine Drehachse verschwenkt wird, der Scbwenk- 
gestellt und fOr den Benutzer sondt erkennbar sind. winkel bekannt, so daB bei der genauen Bestimmung der 

Die Signalverarbeitungsdnrichtung kann auch eine Lage der Sageschnittes der von dem Sageblatt uberstrichene 
Grenzwertuberwachung sein, die bdm Oberschrdten vorbe- Winkelbemich berficksichtigt werden kann. £s ware grund- 
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satzlich auch moglich, diesen Schwenkwinkel oder bei einer Raum reprasentiert 

anders aufgebauten Sage die Momenlanlage des Sageblaties In das streifenfbmiige Sageblatt 3 sind langs der beiden 
relativ zum Griffteil uber eigene Sensoren zu bestimmen Langskanten 13, 14 bandformige Biege- und Positionssen- 
und ebenfalls der Signalverarbeitungseinrichtung zuzufuh- soren 15 beziehungsweise 16 eingebettet, die unmittelbar 
ren. so daB damit eine voUstandige Information uber die mo- 5 neben den Langskanten 13, 14 uber die gesamte Lange des 
mentane Lage des Sageschnittes zur Verfugung stcht SSgeblattcs 3 veiiaufen. Diese Biege- und Pbsitionssensoien 

Die nachfolgende Beschreibung einer bevorzugten Aus- crzeugen Signale, die ihrer raumlichen Konfiguration ent- 
fuhrung der Erfindung dient im Zusammenhang mil der sprechen, die also ein MaB sind fUr die Biegung des Biege- 
Zeichnung der naheren Erlauterung. Es zeigen: und Positionssensors in verschiedenen teilbereichen, so daB 

Fig, 1: eine perepektivische Ansicht einer chirurgischen 10 Biegungen, Torsionen und andere Abweichungen des 
Sage mil einem oszillierend verschwenkbaren Sageblatt, ei- Biege- und Positionssensors durch diese Signale feststellbar 
nem Navigationssystem fur das Griffteil und einem Erfas- sind. Diese Signale w^n uber ein Kabel 17, das in der 
sungssystem fur die raumliche Konfiguration des SSgeblat- Zeichnung schematisch dargestellt ist, einem Signalubertra- 
les und ger 18 zugefuhrt, der am Griffteil 2 angeordnet ist. Dieser 

Fig,2:eineveigroBerteDetailansichtderSagederFig,l 15 steht uber ein Kabel 19 mit der Signalverarbeitungseinrich- 
im Bereich des Sageblattes mit einem verbogenen und lor- tung 11 in Veibindung und Ubeitragtsomit die Signale an die 
dierten Sageblatt und einer optischen Anzeige des verform- Signalverarbeitungseinrichtung U, die die rSumliche Konfi^ 
ten Sageblattes. guration der Biege- und Positionssensoren beschreiben. 

Die in der Zeichnung dargestellte chirurgische Sage 1 Im ubrigen kann der Signalubertrager 18 die SignalUber- 
umfaBt ein Griffteil 2, welches einen nicht naher dargestell- 20 tragung zur Signalverarbeitungseinrichtung 11 auch draht- 
ten Antrieb aufhimmt, mit dem ein am Griffteil 2 gelagertes los voraehmen, beispielsweise kann der Signalubertrager 18 
Sageblatt 3 angetiieben werden kann. Das Sageblatt 3 ist an als IVansponder-Chip ausgebildet sein, der von einer der Si- 
einem Ende 4 des Griffteils 2 um eine quer zur Langsrich- gnalverarbeitungseinrichtung 11 zugeoidneten, in der 
tung des Griffteils 2 verlaufende Drehachse 5 oszillierend Zeichnung nicht daigestellten Lesecinrichtung ausgelesen 
verschwenkbar, der Verschwenkwinkel liegt dabei in der 25 wild 

GrOBenordnung von 3 bis 15**. Die Signalverarbeitungseinrichtung 11 erhalt somit zu- 

Das Sageblatt 3 ist als schmaler, langlicher Streifen aus- sfilzlich einen Datensatz, do: die raumliche Konfiguration 
gebildet, die vordere Kante 6 tragt eine Vielzahl von Sage- der beiden Biege- und Poationssensoren 15, 16 leprSseo- 
zahnen 7 und bildet somit die eigentliche Sagekante aus. tiert Da die Biege- und Positionssensoren 15 und 16 in das 
Durch die oszillierende Verschwenkbewegung des Sage- 30 SSgeblatt 3 eingebettet sind, entspricht die raumliclie Konfi- 
blattes 3 werden die Sagezahne 7 an einem Material, in das guration der Biege- und Positionssensoren 15, 16 der raum- 
ein Sageschnitt eingebracht werden soil, reziprozierend ent- lichen Konfiguration des Sageblattes 3, wenn dieses also ge- 
lang gefahrt und crzeugen dabei den gewUnschten SSge- bogen und tordiert ist, wie dies in Fig. 2 zur Verdeutlidiung 
schnitt ubertrieben dargestellt ist, dann erh^t die Signalverarbei- 

MitdemGrifftdl2iststarreinNavigationselement8ver- 35 tungseinrichtung 11 Signale, die dieso: Verformung entspre- 
bunden, welches in an sicbbekannter und daher nicht darge- dien. 

stellter Weise mehrerc Sender oder Empfanger trSgt, die mit Die Signalverarbeitungseinrichtung U kann aus diesen 
Empfangem beziehungsweise Sendem an einem ortsfesten Signaien auf einem Monitor 20 ein Bild des Sageblattes 3 
Ortungssystem 9 zusammwiarbdten, die Sender/Empfanger mit der festgesteUten Verformung etzeugen, so daB der Be- 
konnen Strahlung unterschiedlicher physikalischer Art aus- 40 nutzer auf dem Monitor 20 deutlich erkennen kann, wie das 
tauschen, beispielsweise Infrarotstrahlung oder Ultraschall- Sageblatt 3 verformt ist 

strahlung, und auf diese Weise die relative Lage des Naviga- AuBerdem kann der Signalverarbeitungseinrichtung 11 
tionselements 8 zum Ortungssystem 9 bestimmen, so daB eine Grenzwertuberwachung zugeoidnet sein, die ein Wam- 
auch die genaue Position und Orientierung des Griffteils 2 signal erzeugt oder die Sage 1 abschaltet, sobald die Verfor- 
relativ zum Ortungssystem 9 und damit im Raum feststell- 45 mung des Sageblattes 3 einen oberen Grenzwert uberschrei- 
bar ist tet. Auf diese Weise ist fur den Betrieb der Sage 1 ein be- 

Bei dem in Fig. 1 daigestellten Ausfiihrungsbeispiel ist stimmter Verformungsbereich des Sageblattes zugelassen, 
das Navigationselement 8 tiber ein Kabel 10 aufierdem mit der aber ein bestinuntes MaB nicht ubersteigen darf . Es ist 
einer Signalverarbeitungseinrichtung U verbunden. Diese damit sichecgestellt, daB bei einer bestimmten Positionie- 
Kabel 10 kann entweder dazu dienen, das Navigationsele- 50 rungdesGriff%eiles2dietats&chlicheSSgeebenevonderge- 
ment 8 mit Energie zu versorgen, aber auch dazu, um Si- wiinschten nur um einen maximalen Wert abweicht, mit die- 
gnale, die von den Sehdem/Empfangem auf dem Navigati- ser Vorrichtung ist also eine optimale KontroUe der tats^ch- 
onselement 8 erzeugt werden, auf die Signalverarbeitungs- lichen Sageebene zu eneichen. 
einrichtung 11 zu ubertragen, die im ubrigen iiber ein Kabel 

12 auch mit dem Ortungssystem 9 in Verbindung steht 55 Patentanspriiche 

Auf diese Weise ist der Signalverarbeitungseinrichtung 
11 ein Datensatz iibemuttelbar, der jeweils die genaue Posi- 1. Chirurgische Sage mit einem Griffteil und mit ei- 

tionierung des Griffteils 2 im Raum angibL nem lelativ zu diesem angetriebenen Sageblatt, da- 

Im ubrigen kann das Kabel 10 auch durch eine an sich be^ durch gdiemizeicluiet, dafi in oder an dem Sageblatt 

kannte drahtlose Verbindung ersetzt sein, es ist auch mog- 60 (3) ein sich mindestens Ober einen Tbilbeieich dessel- 
lich, daB am Navigationselement 8 lediglich passive Ele- ben erstreckender Biege- und Positionssensor (IS, 16) 

mente angeordnet sind, so daB die Positionsbestimmung al- angeordnet ist, der seiner raumlichen Konfiguration 

lein uber das Ortungssystem 9 erfolgt, das darm den Positi- entsprechende Signale erzeugt und diese einer Signal- 

onsdalensatz fur den Griffteil 2 iiber das Kabel 12 auf die Si- verarbeitungseinrichtung (11) zufiihrt. 

gnalverarbeitungseinrichtung 11 uberu^gt 65 2. Chirurgische Sage nach Anspruch 1, dadurch ge- 

Bei alien Variationsmoglichkeiten wild somit der Signal- kennzeichnet, daB die Signalverarbeitungseinrichtung 

verarfoeitungseinrichmng 11 ein Datensatz zur Verfugung (11) eine optiscbe Anzeige (20) umfaBt, auf der die 

gestellt, der die genaue Positionierung des Griffteils 2 im raumliche Konfiguration des Biege- und Positionssen- 
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sots (15, 16) und/oder des Sageblatles (3) dargestellt 
ist. 

3. Chinirgische Sage nach Anspruch 1 oder 2, dadurch 
gekennzeichnet, daB die Signalverarbeitungseinrich- 
tung (11) eine Gieozwertuberwachung umfafit, die bei 5 
t}berschreiteD vcvbestimmter raumlicher Konfigurado- 
nen ein Warn- und/oder Abschaltsignal erzeugt 

4. Chinirgische Sage nach einem der voranstebenden 
Anspriiche, dadurch gekennzeichnet, daB der Biege- 
und Positionssensor (15, 16) bandfdnnig ausgebildet lO 
ist. 

5. Chinirgische Sage nach einem der voranstebenden 
Ansprucbe, dadurch gekennzeichnet, daB sich der 
Biege- und Positionssensor (15, 16) uber die gesamte 
L^nge des S^geblattes (3) erstieckL is 

6. Chinirgische Sage nach einem der voranstebenden 
Ansprtiche, dadurch gekennzeichnet, daB im SMgeblatt 
(3) zwei parallel zueinander verlaufende Biege- und 
Positionssensoren (15, 16) vorgesehen sind, die bmde 
mit der Signalvwarbeitungseinricbtung (11) verbunden 20 
sind. 

7. Chinirgische Sage nach Anspruch 6, dadurch ge- 
kennzeichnet, diaB die Biege- und Positionssensoren 
(15, 16) parallel zu den Ungskanten (13, 14) des Sage- 
blatles (3) verlaufen. 25 

8. Chixurgische Sage nach einem der voranstebenden 
Anspriiche, dadurch gekennzeichnet, daB der Biege- 
und Positionssensor (15, 16) mil einem Obeitragungs- 
element (18) an der Sage (1) in Verbindung steht, wel- 
ches die vom Biege- und Positionssensor (15, 16) er- 30 
zeugten Signale drahtlos auf die Signalveraibeitungs- 
einrichtung (11) ubertragt 

9. Chinirgische Sage nach einem der voranstebenden 
Anspriiche, dadurch gekennzeichnet, daB sie ein Navi- 
gationselement (8) tragi, dessen Positioniening und 35 
Orienti^iing durch ein raumfestes Ortungssystem (9) 
feststeUbar ist 

10. Chinirgische Sage nach Anspruch 9, dadurch ge- 
kennzeichnet, daB die von dem Ortungssystem (9) er- 
zeugten Navigationssignale der Signalvwarbeitungs- 40 
einrichtung (11) zufuhrbar sind und dort zusammen mit 
den Signalen des Biege- und Positionssensors (15, 16) 
verarbeitet werden. 

Hierzu 2 Seite(n) Zeichnungen 45 
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